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Обратная задача кинематики манипулятора состоит в определении таких законов 
изменения его обобщенных координат и их производных по времени, которые обеспе-
чивают заданные кинематические параметры захватного устройства, в частности полу-
чение требуемой траектории схвата. 
Положение захватного устройства может быть задано с помощью шести величин. 
Три из них – это координаты центра схвата, а остальные три определяют ориентацию 
схвата в пространстве. В качестве таких параметров можно принять два направляющих 
косинуса одной из координатных осей схвата и один направляющий косинус другой 
координатной оси, поскольку, как известно, из девяти элементов матрицы направляю-
щих косинусов независимыми являются только три. В результате получается система 
из шести трансцендентных уравнений с  неизвестными, где - число степеней свобо-
ды манипулятора, причём это число может быть меньше или больше шести, так что 
система уравнений может быть неопределенной или вообще не иметь решения. В этом 
случае приходится использовать дополнительные уравнения или уменьшать число 
уравнений, например, если отказаться от требования заданной ориентации рабочего ор-
гана. 
В работе авторов [1] рассмотрено решение задачи кинематического анализа мани-
пулятора  с 4 степенями свободы. На рис. 1 показана схема манипулято-
ра, системы координат, связанные с каждым звеном манипулятора, и обобщенные коор-
динаты:  - угол поворота звена 1 относительно звена 0 вокруг оси ;  - линей-
ное перемещение звена 2 относительно звена 1 вдоль оси ;  - линейное переме-
щение звена 3 относительно звена 2 вдоль оси ;  - угол поворота звена 4 отно-
сительно звена 3 вокруг оси . 
 








Используя полученную матрицу перехода от системы и системы 
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Путем решения системы уравнений (1)-(3) могут быть получены значения обоб-
щенных координат. Если задана траектория центра схвата , то решение этой сис-
темы повторяется многократно для каждого положения . Часто зада-
ются только начальное и конечное положения схвата (задача позиционирования). В этом 
случае решение системы уравнений выполняется только для этих положений, а закон 
изменения обобщенных координат принимается, например, в виде 
 
где  и - начальное и конечное значения обобщенной координаты ,  - по-
зиционный коэффициент (относительное время) ( ), - время позиционирова-
ния. Вид функции зависит от конкретного принятого закона. Например, для сину-
соидального закона . 
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